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Diopoorbf optique pour le guidage automatique d'une tete de soudage sur I'axe d'un joint a souder. 



S7) Disposrtif optique pour le guidage automatique d'une tete 
de soudage sur I'axe d'un joint a souder comportant au moins 
una source iumineuse eclairant le joint, une camera dormant 
una image du joint at un systems anaiysant cette image et 
commandant les deptecements lateraux de la tete de soudage 
et eventuellement les modifications des parametres de sou* 
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(.Invention permet de determiner avec precision et sfirete la 
position et la largeur du joint en faisant appe! a des moyens 
ctmptes et par consequent peu couteux. 

Le dtspoahrf objet de ('invention est caracterise en ce qu'il . 
comporte deux sources lumineuses 10. 12 disposers de part 
et d'autre du joint 16 et dont les faisceaux lumineux ont des 
exes situes dans un meme plan P perpend iculaire au joint et 
iodines de facon que les bords du joint apparaissent comme 
deux traits clairs sur I'image de la camera 14 dont I'axe 00' 
est perpendiculeire au plan des pieces a assembler 18. 20 
dans la region du joint 
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La or^sente invention a Dour objet un dispositif 
optique pour le guidage automat i que d'une tete de soudage sur 
1 'a>?e d'un joint a souder constitue essenti el lement par un 
projecteur eclairant le joint, une camera placee au-dessus 
5 du joint, le projecteur et la camera etant montes sur la tete 
portant la torche ou 1 'electrode de soudage, a l'avant de 
celle-ci, et des moyens pour analyser 1 'image du joint donnee 
par la camera et pour commander les deplacements de la tete 
de soudage perpendi cul ai r ement au joint et eventuel 1 ement 

10 pour modifier les parametres de soudage en fonction des 
r£sultats de cette analyse. 

Les dispositifs connus ne comportent general ement qu'un 
seul projecteur dispose lateralement et sur 1 'image donnee 
par la c^m^rsL le joint apparait en noi r sur un fond plus 

15 clair. En consequence, il n ' est pas possible, en analysant 
1 'image, de determiner avec precision la largeur du joint et 
d'en deduire des informations permettant de contr61er les 
parametres de soudage. 

Certains disoositifs utilisent comme source lumineuse 

20 un laser qui permet d'obtenir une image plus nette du joint 
et permet d'en determiner avec precision la largeur et la 
profondeur. Cette solution est couteuse et 1 ' i nstal 1 ati on 
d'un laser sur la tete de soudage n ' est pas tou jours 
possibl e. 

25 Le but de la presente invention est de fournir un 

dispositif simple, et par consequent peu couteux, permettant 
de determiner avec precision et sCirete la position et la 
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largeur du joint. 

Le dispositif objet de la pr6sente invention est 
caracterise en ce qu ' i 1 comporte deux sources lumineuses 
disposees de part et d 'autre du joint et dont 1 es faisceaux 
lumineux ont des axes situes dans un meme plan 
perpendicul aire au joint et inclines de fagon que les bords 
du joint apparaissent comme deux traits clairs sur 1 'image de 
la camera dont 1 'axe est perpendi cul ai re au plan des pieces a 
souder dans la region du joint. L ' i ncl i nai son des faisceaux 
du projecteur par rapport au plan des pieces a souder est 
comprise entre 10° et 70° , de preference entre 25° et 45°. 

La cellule sensible utilisee sur la camera sera de 
preference du type lineaire, c'est-a-dire donnant 1 'image 
dune ligne droite perpendi cul ai re au joint, pour reduire le 
nombre de points d'image a analyser et, par consequent, le 
cout du calculateur et du logiciel utilises pour 1 'analyse. 

Avantageusement , le calculateur qui analyse 1 'image 
sera implante pres de la camera, pour reduire la longueur des 
liaisons et, par consequent, les risques de perturbations des 
signaux par les parasites, en parti cul i er ceux emis par la 
torche de soudage, et augmenter la fiabilite du dispositif. 
Ce premier calculateur elaborera des signaux repr esentati f s 
de la position des bords du joint par rapport a 1 'axe de la 
camera et de la largeur du joint et les enverra a un second 
calculateur qui , a parti r de ces signaux, delivrera des 
signaux de commande au moteur assurant les deplacements 
transversaux de la tete de soudage et/ou aux appareils 
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control ant 1 es parametres de soudage. 

D'autres caract^ristiques de 1 'invention apparaitront a 
la lecture de la description qui suit et se refere aux 
dessins 1 'accompagnant et sur lesquels s 
5 La figure 1 donne une representation schematique du 

dispositif de 1 'invention , 

La figure 2 represente 1' image obtenue au moyen du 
dispositif de 1 'invention, et 

La figure 3 est une vue en perspective d 'une machine de 

10 soudage automatique equipee du dispositif de 1 'invention. 

Le dispositif objet de 1 'invention est constitue par 
deux projecteurs 10 et 12 et une camera electromque 14 
portes par la tete de soudage. La camera 14 est placee au- 
dessus du joint 16, quand les pieces a assembler sont 

15 di sposees nor i zontal ement comme represente sur la figure 1, 
et 1 axe D — O ' de son objectif est perpendicul ai re au plan 
des pieces 18, 20 a assembler ou au plan tangent a ces pieces 
le long du joint si el les sont courbes. Les projecteurs sont 
disposes de part et d 'autre du joint et les axes des 

20 faisceaux lumineux qu ' i 1 s emettent sont situes dans un m§me 
plan P perpendicul ai re au joint et contenant 1 'axe de la 
camera- L 'angle <^ forme par les axes des faisceaux avec le 
plan des pieces a assembler est compris entre 10° et 70°, de 
preference entre 25° et 45°. 

25 La figure 2 donne 1 'allure du signal video fourni par 

la camera. Celle-ci est equipee d 'une cellule sensible du 
type lineaire, c'est-a-dire donnant 1 'image d'une droite 
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perpendiculaire au joint- Les bords du joint, qui sont 
beaucoap plus lumineux que le joint et les pieces a 
assembler, sont representes par deux pointes de tension V 
tres etroites qui permettent de definir avec precision la 
5 position du joint, par rapport a 1 axe 0 - □' cJe la camera, 
et sa largeur. Ce signal est digital ise et traite par un 
calculateur 22 place a proximite de la camera et qui fournit 
les informations sur la position relative, par rapport a 
1 'axe de la camera, et la largeur du joint a un second 

10 calculateur 30 qui delivre des signaux de commande au moteur 
24 assurant les deplacements later aux de la tete de soudage 
et a differents appareils 26, 28, ... contr61ant les 
parametres de soudage : intensity du courant, position en 
hauteur de 1 'electrode, etc... Lorsque le calculateur 30 

15 constate que 1 'axe 0-0' de la camera ne se trouve plus dans 
le plan median du joint, il delivre au moteur 24 un ordre 
pour ramener cet axe et celui de la torche ou de 1 'electrode 
de soudage dans ce plan. De meme, lorsqu'il constate que la 
largeur du joint varie, il delivre un ordre de modification 

20 des parametres de soudage. En fait, comme le plan P contenant 
les axes des prpjecteurs et de la camera, se trouve a 1 ' avant 
de la torche ou de 1 'electrode de soudage, ces ordres sont 
mis en memoire et ne sont transmis aux appareils charges de 
les executer qu'au bout d'une peri ode de temps correspondant 

25 a la distance separant le plan P de 1 outil de soudage. 

La figure 3 montre la partie dune machine de soudage 
automatique portant la tete de soudage equipee du dispositif 
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de 1 'invention. Le chassis 30 de cette machine est munie de 
moyens non representes assurant son deplacement dans la 
direction du joint 14 5 en variante la machine pourrait etre 
-fixe, les pieces a assembler defilant sous la tete de 
5 soudage. Une torche de soudage 32 est montee dans une noi>: 34 
autorisant les reglages angul aires de 1 a torche- Cette noix 
est deplacable dans une glissiere verticale 36 permettant le 
reglage en hauteur de la torche. Cette glissiere est 
solidaire d'un bloc entretoise 38 portant la camera 14, les 

IO projecteurs 10 et 12, le calculateur 22 (non visible sur la 
■figure 3) et deu>: bras de palpage 40 montes sur coulisses a 
cremaillere. Le bloc entretoise, qui est refroidi par 
circulation d'eau, est lui-meme monte sur le coulisseau d 'une 
glissiere verticale 42, soi t motorisee, soit libre, avec 

15 degagement rapide par verin pneumatique. Le coulisseau repose 
en position basse sur un jeu de ressorts compensateurs a 
tarage reglable. La glissiere 42 est solidaire d'un 
dispositif 44 d orientation de la tete de soudage autorisant 
un debattement angulaire de plus ou moins 90° . Ce 

20 dispositif est monte sur le coulisseau d 'une glissiere 
horizontal e 46 deplacable au moyen d'un moteur pas— a— pas. 

II est bien entendu que toutes les modifications qui 
peuvent etre apportees au mode de realisation decrit par 
l'emploi de moyens techniques equivalents entrent dans le 

25 cadre de 1 'invention. 
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RE VEND I CAT IONS 

1. Dispositif optique pour le guidage automatique d'une t§te 
de soudage sur raxe d'un joint a souder compartant au moins 
une source lumineuse eel ai rant le joint, une camera donnant 
une image du joint et un systeme analysant cette image et 
5 commandant 1 es deplacements lateraux de la tete de soudage et 
event ae 1 1 ement les modifications des parametres de soudage, 
caracterise en ce qu ' i 1 comporte deux sources lumineuses (10, 
12) disposees de part et d 'autre du joint (16) et dont les 
faisceaux lumineu>: ont des awes situes dans un meme plan <P) 
10 perpendiculaire au joint et inclines de facon que les bords 
du joint apparaissent comme deux traits clairs sur 1 'image de 
la camera (14) dont 1 axe (0-0') est perpendiculaire au 
plan des pieces a assembler (IB, 20) dans la region du joint. 

15 2. Dispositif selon la revend i cat i on 1, caracterise en ce que 
1 'angle ( Ca( ) que torment les axes des faisceaux des sources 
lumineuses (IB, 20) avec le plan des pieces a assembler est 
compris entre 10° et 70* , de preference entre 25° et 45°. 

20 3- Dispositif selon la revendi cat i on 1 ou 2, caracterise en 
ce que la camera (14) est equipee d'une cellule sensible du 
type lineaire, donnant 1'image d'une droite sensiblement 
perpendiculaire au joint. 

25 4. Dispositif selon la revendi cat i on 1, 2 ou 3, caracterise 
en ce que ledit systeme comprend un premier calculeteur (22) 
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implants pres de la camera (14), qui analyse 1 'image et 
d^Hvre des informations sur la position des bords du joint 
et sur la largeur du joint a un second calculateur <30> qui 
commande les depl acemsnts later auK de la tete de soudage 
et/ou la modification des parametres de soudage. 
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